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1 研究目的
自動車対，歩行者及び自転車の交通事故は車同士の事故に




































変更した．横断者速度に関しては 5 km/h(歩行者),10 km/h(自
転車),15 km/h(自転車)の 3種類 (図 1)，自車と横断者との距離
に関しては対象物までの到達時間である THWを 0.4sから 3.2s
までを 0.4s刻みにした全 8種類 (図 2)，横断者の進行方向に関
しては右から左へ進行するのと左から右へ進行するものの 2 種
類，道路の視界は視界の良い道路 A，視界の悪い道路 Bの 2種






(a) 時速 5 km/h横断歩行者 (b) 時速 10，15 km/h横断自転車
図 1: 異なる横断者の速度のシナリオ
(a) 最低値 THW0.4s (b) 最低値 THW3.2s
図 2: 異なる最低値 THW比較画像
(a) 道路 A (b) 道路 B
図 3: 異なる道路のシナリオ
図 4: 最低値 THW




















先行車の位置を xp [m] ，自車の位置，速度，をそれぞれ xf [m]，
vf [m/s]と表すと THWは (1)式で定義する．




































(再現率)は 90.4，OFF性能は 79.0，適合率は 78.4，F値は 81.3
であった．
表 1: 危険感推定結果
ON性能 OFF性能 適合率 F値
(再現率) 平均値 平均値 平均値
平均値
Sub.A 95.0 76.0 75.9 81.3
Sub.B 92.9 89.1 90.4 88.7
Sub.C 92.3 78.5 81.0 82.4
Sub.D 92.5 79.4 80.6 83.2
Sub.E 91.9 81.3 85.0 84.2
Sub.F 88.1 65.3 68.6 68.6
Sub.G 80.4 76.6 60.3 76.7
Sub.H 89.6 85.9 85.7 85.2
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